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Abstract 
The paper deals with the property on the electrical braking of the continuous variable speed 
synchronous motor， especially in the case of the operated brake for th巴 loadwith constant negative 
torque independent of its speed. 
The theoretical and experimental investigation lead to the results that the prescribing motor and 
system produc巴sbetter characteristics on several points， that is， on the regenerative braking of the 
system about efficiency， on th巴 processof speed control， the effective area of the adjustable speed， 
and the capacity of the auxiliary machines， etc. for s< 1 
The authors extend the discussion to the case when s> 1， and conclude that the device is 






















主回転子角速度 ωγ が，主l当定子に対する回転磁界の角速度 ω。より小さいとき，各部のト
ルク関係は図 1の様になる。ここで電動作用の時と同様に
川二τs
(s_ノ;') <主コ sta tor a“ てs
τY ah 「 τL 4・.τm rotoy 〉 ωr
図 1 トノレク配分 (O<s<l，長>0)
図-1に於て(負荷の)負トルク τ川こよって主回転子がその方向に ω，で回転し，且つ主電動機







τ，.+τ回二'i (1 ) 
となり，更に















Pr=ωr/ωo.Po=(l-s)P，。 同様に PS = sP，。
であるから， トルク，出力，角速度間の関係より
等になる。
Pi = {k十s(l-k)}Po/k 
Po = kPi/{k+s(l-k)} 
Pr = (l-s)kPt/{長十s(l-k)}
Pηι= sPi/{k十s(l-k)} 












度に無関係に略一定と考えられる。従って (5)式等の τけま 5に対して独立であり， (8)式等の Pi
は (l-s)に比例する。 (8)式に於いて s=O(ωr ω。)の P乞を PiOとおけばヲ 任意の滑り 5に於
いて P。は
Po =(1ーめんPio/{k十s(l-k)} (12) 
となる。
図-2で正領域に引かれた細線群は，kをノ4ラメーターとした Po/P叫を示している。尚凶で
は正領域を UJrについて第 1象限にしているが，電動作用も同時に表現するためには， 電動作
用が第 1象限に，回生制動領域は第4象限になるのが妥当である。然し，今は制動作用だけを
扱っているので，負荷からの入力 P名を正とする。 さて (5)式は (12)式の P。をτγ に P却を ri
におきかへたものに全く等しいから，図-2の曲線群は叉 τr/τ包線を表している。尚 (5)及び(12)
式で s=Oのとき，長=0となるので， τγ，Poは数式上不定になるが (2)式を用いれば
{τ山一 0={τγ+τm，} s 0.;=0 



































(15) 伊_----，η ，γ 一 ‘・包
P8くOとなり，更に固定子側では口と叫の向きが一致するので「 ? ?
ω'.s <芋=sta t 0r てs
τし
亡主>Wr 























p明 =0なので k→一∞となるが (16)式を用いれば
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叉 τ加と U)， の方向がゐ致するので
kニ -Ps/--P.叫=5，./(1十5)τ叫 >0 (27) 
此の領域でのトルクラ rH力ラ回生効率等の各式l土(5)"，(12)式で 5の符号を変へるだけでよい。
'" = (l+s)hd{k-s(l-k)} (28) 
τ明二 -s，/{k-5(1-k)} (29) 
P川 =-5Pd{k-s(1-k)} (30) 












e"，-eg = i"R (0くsく1)













































τ=τ，.+τ明 =r:.，+じる (0く5く1，k>O) 



























となり，更に此の領域では kく1であるから Pm>PS 従って P川についてその最大値，及びそ
れが生ずるときの 5の値を求めればよい。。p
明jas二 O より {s} Pmmax = (-k+イk)/l-k.ω。 (37) 
となり，最大 P怖の値は
{P"J (38) 
表一一1 {P悦 }max，{s} P明 maxの計算値
仁-~l 0.1 0.30.51 0.7 1 0.8 1 0.9 1.0 
f帯主 I0.578 0.417 。ー 0345i oお110261 0お













































k = -P8/P"， エー(2-5)τ，./(1-5)τmくO
(80) 
(39) 
無段変速同期電動慌の電気 tl~J 勤特性 587 
む-=1statot' ω正
hτY 
τ1: • ah て双rotoy 
l1)rく主コ











































τi 二 t明 τγ




































































場合と同様にして 図 11 回転子側補助機入力特性 (s>l，k>O) 
τ 二二 τ仰るーーτT (5)1， k>O) 
=(k"，φm-kgゆσ){(長川ゆ，n-kgφ。)ωr-k説。ω。)}/R
よって




試作機は主電動機出力 700ワット，補助機は共に500ワットである。 5>1及び Sく-0.13の領
域は設備との問題で実験は行なかった。
Y-l トルク，出力特性
れが一定のときのトルクラ出力特性は hをノ之ラメーターとする，'r/τi， Po/ PiO曲線群と実
際の k(5)との交点になるが，図-2，図-5の1，I線は実測値である。 Iの場合はじが主機定格
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;教リ S 
図 13 同生効率 (s<l)
V-3 補助機容量
5く1領域の P""PS及び補助機電機子を流出入する電力 Pα の実測値を図-14に示す。但
し，れは前節 I線の場合と同様である。 {P"，}maxは 5キ0.55で生じ，その値は約 0.365PiOとな
って，前述の推論に一致している。叉 {P8}maxは sキ0.4で約 0.195Pioとなっているが，長くO
の領域では急速にその絶対値が増加している。 これは sが十分大き領域での同定子機械損が
影響している為と思われる。 Pα は最終的な回転子側補助機の容震を決定する値であるが，その
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